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Att vi i denna uppsats fördjupat oss inom Human-robot interaction (HRI) beror till stor 
del på den möjlighet som presenterades av vår handledare Robert Lowe. Förslaget 
innebar att vi genom vår uppsats gavs möjlighet att bygga vidare på en tidigare studie 
inom HRI som genomförts på Interaction Lab vid Högskolan i Skövde. Robert Lowe har 
tidigare varit delaktig i detta VGR-finasierade forskningsprojektet med namnet “Smart 
textil och hållbar utveckling” (Högskolan i Skövde, 2017). Det är också inom ramen för 
detta forskningprojekt som vår studie utförts.  
  
Vi har under uppsatsens gång fått tillgång till material från den tidigare studie som vårt 
arbete bygger vidare på då intresse funnits att efterlikna metoden från denna. Detta 
material har varit saker som experimentinstruktioner, schema över beröringsregioner och 
tips inför annotering av videomaterialet. Roboten som använts i experimenten tillhör 
högskolan i Skövde där också samtliga experiment ägt rum. Vi vill tacka de inblandade i 
“Smart textil och hållbar utveckling” för goda råd och hjälp på plats under vår tid i 
Skövde.  
  
Båda författarna av denna uppsats har varit delaktiga i hela processen. Under 
experimenten har rollfördelningen varit sådan att Sara har varit försöksledare under 
samtliga experiment medan Anna har skött filmandet från kontrollrummet. Vad gäller 
arbetsfördelning för uppsatsens avsnitt så har denna varit jämnt fördelad. Vissa avsnitt 
har i högre omfattning beskrivits av en av oss men vi har i slutändan gemensamt hjälpts 





I denna uppsats beskrivs en studie gällande affektiv beröring i interaktion mellan människa och 
den humanoida roboten Pepper. Uppsatsen beskriver ett experiment där försöksdeltagare 
förmedlat åtta emotioner till en robot, endast med hjälp av beröring. Experimentets upplägg 
bygger på tidigare studie inom människa-robotinteraktion med roboten NAO med syftet att 
undersöka hur interaktion med roboten Pepper förhåller sig till tidigare studie med roboten NAO 
(Andreasson, Alenljung, Billing & Lowe, 2016; Lowe, Andreasson, Alenljung, Lund & Billing, 
2016). För att göra dessa jämförelser har vi undersökt huruvida längd på beröring (duration) samt 
vilka regioner som berörs påverkas av: i) vilken emotion som förmedlas, ii) om roboten bär 
klädsel (wearable affective interface), iii) förmedlarens kön. Resultatet i denna studie har visat på 
vissa likheter med tidigare studie, vilken emotion som förmedlas påverkar såväl beröringslängd 
som vilka regioner beröringen involverar. Både vad gäller robotens klädsel och förmedlarens kön 
så ger resultaten i denna studie ingen entydig bild till skillnad från NAO-studien där båda dessa 
variabler visade effekt. I den aktuella studien fanns en effekt av variabeln Klädsel vid 
emotionstypen Ilska, denna effekt påverkar längden på interaktionen. Det fanns även en effekt av 
variabeln Kön vid emotionstypen Glädje, denna effekt visade sig i skillnader för antal regioner 
som berörts. Sammanfattningsvis så visar resultaten att längd på beröring och beröringsregioner 
skiljer sig beroende på vilken emotion som kommuniceras. Huruvida robotens klädsel och 
deltagarens kön påverkar dessa två aspekter av beröring är mer osäkert. Resultaten i denna studie 
både överensstämmer och skiljer sig från resultat gällande NAO-studien. Skillnader gällande 
effekt av klädsel och kön kan potentiellt bero på robotarnas olika storlek och utformning, något 
som med fördel kan studeras vidare i framtiden. 
 
 Nyckelord - Taktil Interaktion, Emotion, Människa-Robotinteraktion, Sociala robotar, Roboten 
Pepper, Beröring 
Abstract 
We here present results and analysis from a study of affective tactile communication between 
human and humanoid robot (the Pepper robot). The study presents an experiment where 
participants conveyed eight emotions to the robot Pepper via touch. Based on an experimental 
set-up from a previous study of human-robot interaction (HRI) with the robot NAO, the present 
work sought to investigate how tactile interaction with the Pepper robot relates to previous results 
regarding NAO reported by Andreasson, Alenljung, Billing & Lowe (2016) and Lowe, 
Andreasson, Alenljung, Lund & Billing (2016). To address how interaction with the Pepper robot 
relates to previous findings regarding NAO, the study has investigated if duration and location of 
touch is affected by: i) the emotion being conveyed, ii) the robot being dressed in WAffI 
(wearable affective interface), iii) the gender of the encoder. We found that subjects conveyed 
touch with various duration and locations depending of the emotion being conveyed, a result 
which complies with previous results reported in the HRI study with NAO. Duration of touch 
was also affected when the robot was dressed in WAffI, but only when the emotion anger was 
being conveyed. The encoders gender showed an effect for number of locations being touched, 
but only for the emotion Happiness. We found no effect of gender regarding duration of touch. 
Overall, these results show that duration and location of touch depends of the emotion being 
conveyed, regarding how WAffI and gender affects these aspects of touch is not as clear. This 
study show both agreement and differences regarding results reported in previous NAO study. 
Why differences is present regarding WAffI and gender might be due to differences in size and 
attribute between the robot NAO and Pepper, however this needs to be investigated further.  
  
Key words - Tactile Interaction, Emotion, Affective Touch, Human-Robot Interaction, Social 
Robot, Pepper Robot 
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 1. Inledning 
Kommunicerar vi på samma sätt oavsett om mottagaren är en robot eller människa? Denna 
fråga inspirerade till den aktuella studien om interaktion mellan människa och den humanoida 
roboten Pepper. Att utforska området människa-robot interaktion (HRI - Human Robot 
Interaction) är intressant av flera anledningar. Genom att undersöka hur människor 
interagerar med en robot kan en vidare bild fås av hur denna typ av interaktion förhåller sig 
till mellanmänsklig interaktion. Insikter från HRI kan jämföras med det vi vet om människans 
interaktiva beteende, för att kunna besvara frågor om vad som är möjligt att generalisera 
mellan de två interaktionstyperna och vad som skiljer sig mellan dem. Information som denna 
är av intresse då den i förlängningen kan ligga till grund för utformning och förbättring av 
framtidens interaktiva robotar samt för att förbättra interaktionsupplevelsen mellan människa 
och robot. I praktiska utformningar kan detta exempelvis innebära att det finns mer kunskap 
om var på robotens kropp som taktila sensorer bör placeras, och vilka dimensioner av 
beröring som den ska uppfatta gällande exempelvis intensitet, duration, beröringstyp med 
fler. Att en robot kan uppfatta den taktila dimensionen av emotioner ger ökade förutsättningar 
för en mer personaliserad och affektivt rik interaktionsupplevelse mellan människa och robot. 
Vidare är det intressant att undersöka hur smarta textilier i framtiden kan användas för att 
främja HRI. I framtida kontext kan en robot potentiellt uppfatta och tolka emotionella 
kvaliteter av beröring, möjligen genom ett gränssnitt med inbäddade sensorer (smarta 
textilier) (Lowe, Andreasson, Alenljung, Lund & Billing, 2016). 
 
Vid Skövde Högskola har ett forskningsprojekt bedrivits med inriktning på HRI och 
emotioner. Tidigare har man i denna studie undersökt emotioner i förhållande till den 
humanoida roboten NAO. Forskningsprojektet, vid namn “Smart textil och hållbar 
utveckling”, syftar till att förbättra kommunikation mellan människa och robot. Därtill 
undersöks möjligheten att förmedla emotioner via känselsensorer i en robots kläder som ett 
led i att roboten i framtiden ska bli bättre på att uppfatta människans emotioner. Vidare 
beskrivs ett tredje syfte vilket handlar om människans upplevelse av att interagera med en 
klädd robot (Högskolan i Skövde, 2017). Till skillnad från tidigare HRI-studie vid Högskolan 
i Skövde där interaktion studerades med den humanoida roboten NAO (Lowe et al., 2016; 
Andreasson, Alenljung Billing & Lowe, 2016), så har vi i denna studie undersökt 
människa-robotinteraktion med den humanoida roboten Pepper. Den aktuella studien ligger 
inom ramen för det beskrivna forskningsprojektet och fungerar som en förlängning av 
tidigare HRI-studie med NAO. Genom att i hög grad replikera tidigare forskningsstudie fast 
med en annan typ av robot kan vi genom denna uppsats få insikter huruvida de resultat som 
erhållits i tidigare studier också kan tänkas vara likartade med en annan typ av robot. Hur 
denna studie förhåller sig till tidigare studie med NAO kan ge indikationer om exempelvis 
skillnader i attribut (såsom längd och utformning) påverkar interaktionen i något avseende. 
(Hur studien som denna uppsats behandlar skiljer sig från tidigare HRI-studie med NAO 
beskrivs utförligare i avsnitt 3.6). 
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I den här uppsatsen så utforskas hur emotioner uttrycks med beröring, relaterat till tidigare 
studier i mellanmänsklig interaktion samt människa-robotinteraktion (Hertenstein, Holmes, 
Keltner & McCullough, 2009; Lowe et al., 2016; Andreasson et al, 2016). Vi har valt att rikta 
in oss på två dimensioner av beröring, vi har också undersökt om ett gränssnitt i form av 
klädsel påverkar interaktionen mellan människa och robot.  
2. Bakgrund  
2.1. Beröring, emotion och sociala robotar 
I denna studie tittar vi på taktil kommunikation av åtta emotioner; rädsla, ilska, glädje, 
sorgsenhet, kärlek, tacksamhet, sympati och avsky. Detta är samma uppsättning emotioner 
som har testats i experiment av Hertenstein et al. (2009) samt av Lowe et al. (2016), vilka har 
inspirerat till den aktuella studien. Hertenstein et al. (2009) skriver att av dessa emotioner så 
har ilska, rädsla, glädje, sorgsenhet och asky tidigare visats kunna avkodas korrekt via input 
från röst och ansikte vilket väckte ett intresse av att undersöka om dessa emotioner även 
avkodades korrekt med endast beröring som input. De tre resterande emotionerna (kärlek, 
tacksamhet och sympati) undersöktes då de är förknippade med samarbete och altruism. Då 
denna uppsättning emotioner även studerats vid interaktion med roboten NAO (Andreasson 
et al., 2016; Lowe et al., 2016) så valde vi i den aktuella studien att testa samma emotioner 
för att ha möjlighet att undersöka likheter och skillnader gällande interaktion med de olika 
robotarna. Ilska, rädsla och avsky beskrivs av Hertenstein, Keltner, App, Bulleit och Jaskolka 
(2006) som emotioner med negativ valens medan kärlek, tacksamhet och sympati 
klassificeras som prosociala. I Lowe et al. (2016) beskrivs sorgsenhet och kärlek som 
tillgivna emotioner medan ilska och avsky klassificeras som avvisande emotioner.  
 
Thompson och Hampton (2011) delar i en studie om HHI in emotioner i kategorierna 
prosociala, universella och inåtvända när de studerar vilka emotioner som korrekt kan 
förmedlas via beröring. Resultaten visade att par som kände varandra väl kunde förmedla 
emotionerna ur alla tre kategorier medan de par som var främlingar för varandra endast kunde 
kommunicera de prosociala (förvåning, glädje och sorgsenhet) och universella (ilska, rädsla, 
avsky, kärlek, tacksamhet och sympati) emotionskategorierna. Thompson et al. (2011) menar 
vidare att emotionstyper som kärlek, sorgsenhet och sympati lätt blandas ihop då dessa tre 
ofta innefattar liknande beröring (strykande och kramande beröring), även ilska och avsky 
blandas ihop då även dessa tenderar att utföras på liknande sätt.  
 
Av de försök som gjorts för att ge robotar förmågan att identifiera och klassificera emotioner 
så har de flesta baserats på tolkning av ansiktsuttryck (Nitsch & Popp, 2014). Detta trots att 
beröring har beskrivits som vårt primära sätt att kommunicera emotioner, sett till icke-verbala 
kommunikationssätt (Van Erp & Toet, 2015; Barnett, 1972). 
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 Tidigare har man ansett att beröring huvudsakligen förstärker emotioner som kommuniceras 
med ansikte och röst (Knapp & Hall, 1997). Resultat från experiment av Hertenstein et al. 
(2006) visar dessutom i sin studie att försöksdeltagare korrekt kunde identifiera flera 
emotioner som förmedlades endast med hjälp av beröring. Beröring har i Hertenstein et al. 
(2009) undersökts utifrån fyra dimensioner, dessa är intensitet, duration, region och 
beröringstyp. Intensitet definieras i förhållande till mottagarens hud, och i vilken grad denna 
synligt påverkas av beröringen. Duration avser längden på beröringsinteraktion, region 
beskriver vilken plats på kroppen som beröringen sker och beröringstyp beskriver vilken 
form beröringen var (stryka, klappa, klämma exempelvis). Hertenstein et al. (2009).  
 
Beröringsupplevelsen kan alltså sägas bestå av flera dimensioner, en av dessa är perceptionen 
av textur som också har betydelse för hur ett material upplevs. Strukturen på ett tyg gör det 
möjligt för beröraren att klassificera materialet på en skala mellan mjukt och hårt samt 
erbjuda vidare information huruvida materialet är läder eller fleece exempelvis (Delong, Wu 
& Park, 2012). När människan uppfattar och bedömer ett stimuli så är detta ett resultat av en 
sammanfogad bild från flera sinnesintryck (Suzuki and Gyoba 2007). Vad en person har att 
förvänta sig gällande ett materials taktila kvalité grundar sig alltså ofta på en kombination av 
visuella och taktila erfarenheter. En blick på ett tyg ger åskådaren snabbt förväntningar om ett 
materials egenskaper. Huruvida man uppskattar den taktila kvalitén av ett material är också 
en affektiv bedömning som ofta beror på en sammanfogad bild från flera sinnen, även om 
preferenser också kan baseras på en enskild modalitet (Delong et al. 2012). I sin studie så 
fann de att mjukhet, släthet och värme var de taktila kvaliteter som rankades högst då 
deltagarna fick beskriva vilka tyg de föredrog att beröra.  
 
Även i studien som nu har genomförts så ligger fokus på beröring, här till en robot vars syfte 
är att vara till sällskap för människor, en så kallad social robot. Syftet med en social robot är 
att den ska kunna interagera med människor genom att följa de normer som förväntas av 
situationen. Bartneck och Forlizzi (2004) ger definitionen att en social robots mål är att 
“interact and communicate with humans by following the behavioural norms expected by the 
people with whom the robot is intended to interact” (p.592). För att uppfylla detta så måste 
roboten kunna förutsäga hur människor i omgivningen kommer att agera och själv uppvisa ett 
beteende som stämmer in i situationen (Nitsch & Popp, 2014). Om en robot har förmågan att 
förstå och förmedla de signaler som människor använder för att kommunicera emotioner så 
kommer människan att i högre utsträckning antropomorfisera roboten. Detta kan medföra att 
människan använder sina kunskaper om mellanmänsklig kommunikation, även kallat 
human-human interaction (HHI), för att interagera med roboten (HRI), om roboten kan 
kommunicera tillbaka med samma signaler som människor använder så kan både människan 
och robotens beteende bli lättare att förutsäga (Nitsch et al., 2014).  
 
Som tidigare nämnts så är fysisk beröring en central del av mellanmänsklig kommunikation, 
att också studera beröring i förhållande till robotar är av intresse då beröring också visat sig 
förekomma i studier gällande HRI (Ogawa, Nishio, Koda, Balistreri, Watanabe & Ishiguro, 
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 2011; Turkle, Breazeal, Dasté & Scassellati, 2006). I en tidigare multimodal HRI-studie så 
bedömdes beröring som viktigare för att förmedla exempelvis tillgivenhet än beteenden som 
kroppshållning eller armgester (Cooney, Nishio & Ishiguro, 2015). Robotar som i högre grad 
påminner om en människa till formen kan leda till att människor förväntar sig att dessa ska 
vara socialt intelligenta. Och då beröring som nämnts utgör en central del vad gäller 
människans sätt att socialisera är det också viktigt att robotar ska kunna känna igen affektiv 
beröring. För att utveckla sociala robotar är det alltså av intresse att inkludera beröring, då 
detta kommunikationsmedel också anses viktigt för HRI(Cooney, Nishio & Ishiguro, 2015).  
2.2 Tidigare forskning inom HHI 
Hertenstein et al. (2009) har visat att man med hjälp av endast beröring kan kommunicera åtta 
typer av emotioner. I experimentet av Hertenstein et al. (2009) inom området HHI så fick en 
deltagare vara förmedlare av emotionen och den andra deltagaren i dyaden var beröringens 
mottagare. Mottagaren var försedd med ögonbindel och hade till uppgift att tolka vilken 
emotion som förmedlades. Förmedlaren ombads i experimentet att under tystnad 
kommunicera åtta emotioner i tur och ordning enbart med hjälp av beröring, förmedlaren fick 
beröra mottagarens kropp på det sätt hen själv ansåg lämpligt. Resultaten visade att samtliga 
åtta emotioner kunde identifieras med enbart beröring. Av emotionerna var ilska den känsla 
som mest frekvent kommuniceras korrekt. Vidare kunde Hertenstein et al. (2009) visa på 
systematiska skillnader för de kommunicerade emotionerna vad gällde vilken beröringstyp 
som användes för att kommunicera känslan. I tabell 1 nedan presenteras de emotioner som 
Hertenstein et al. (2009) studerade i fallande ordning efter hur lång duration de uttrycktes 
med under experimentet. 
2.3 Tidigare forskning inom HRI 
Denna uppsats har strävat mot att efterlikna tidigare studie i Human-robot interaction (HRI) 
med den humanoida roboten NAO beskriven av Andreasson et al. (2016) och Lowe et al. 
(2016). I NAO-studien har deltagare instruerats att förmedla emotioner taktilt till roboten 
NAO där roboten i hälften av fallen varit klädd och resterande fall inte. Studien undersökte 
hur emotioner förmedlades med enbart beröring till roboten NAO och om interaktionen 
skilde sig åt mellan kvinnor och män samt huruvida interaktionen skiljer sig när roboten är 
klädd jämfört med oklädd. Klädseln gick under namnet “wearable affective interface” 
(WAffI) och fungerade som en prototyp för att undersöka möjligheten att i framtiden bädda 
in taktila sensorer och därmed skapa en så kallad smart textil (WAffI kommer att beskrivas 
mer utförligt i avsnitt 3.3). För att operationalisera hur emotioner förmedlas tittade man på 
hur länge interaktionen pågick för varje emotion, var på robotens kropp som beröringen 
skedde, vilken typ av beröring som skedde, samt med vilken intensitet beröringen skedde. 
Resultaten i studien visade att längden på beröringen skilde sig mellan emotionerna vidare 
visades också att kvinnor interagerar med roboten under längre tid och berör roboten på fler 
ställen än män (Andreasson et al., 2016; Lowe et al., 2016). Resultaten visade också att 
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 längden på interaktionen påverkades av om roboten var klädd eller ej på så vis att deltagare 
berörde roboten under längre tid då den var klädd (Lowe et al., 2016). Resultaten som 
presenteras i Affective Touch in Human-Robot Interaction: Conveying Emotion to the Nao 
Robot visade på likheter med resultaten från de Hertenstein presenterar i The Communication 
of Emotion via Touch (2009), vilket talar för en möjlighet att kunskaper vi har om 
Human-human interaction till viss del kan gälla för Human-robot interaction.  I tabell 1 
presenteras de emotioner som studerades av Andreasson et al. (2016) och Lowe et al. (2016) i 
fallande ordning efter längd på interaktion. I tabell 2 och 3 presenteras hur duration samt 
antal beröringsregioner förhöll sig i NAO-studien (Andreasson et al., 2016; Lowe et al., 
2016). I tabell 2 presenteras vilka emotioner som i tidigare NAO-studie uttrycktes signifikant 
längre i förhållande till övriga emotioner. I tabell 3 presenteras vilka emotioner som främjade 
en interaktion där signifikant fler regioner berördes än de andra emotioner som presenteras i 
tabellen. Resultaten från Lowe et al. (2016) visade att armarna var den region som oftast 
berördes, och att Kärlek var den emotion som frambringade beröring av flest regioner och 
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Även Cooney, Nishio och Ishiguro (2012) har studerat interaktion mellan människa och robot 
med det robotliknande gränssnittet Kirin. Kirin utformades för att inte likna någon specifik 
robot i avseende av form och storlek och saknade därför tydliga ansiktsdrag. Kirins 
utformning valdes för att resultat från studien vidare skulle kunna generaliseras till robotar i 
allmänhet men ingen särskild robot i synnerhet. Kirin är dock tekniskt sett inte en robot då 
gränssnittet saknade rörelseförmåga, Cooney et al. (2012) väljer att kalla det en mock-up av 
en humanoid robot men poängterar att inom studiens ramar så kan Kirin anses likvärdig med 
en robot då syftet var att Kirin endast skulle vara en mottagare av beröring och inte röra sig 
själv. Studiens syfte var att kartlägga hur människor uttrycker sig genom att analysera 
beröringsinteraktion mellan människor och Kirin. Det som var i fokus var vilken typ av 
beröring som skedde, var på robotens kropp beröringen skedde samt vilken nivå av affektion 
deltagarna uppfattade att de förmedlade till roboten. Analysen resulterade i att Cooney et al. 
(2012) kunde klassificera vissa typer av beröring som tillgivna, neutrala eller icke-tillgivna 
(affectionate/neutral/unaffectionate). Beröringstyper som ansågs tillgivna var kramar, 
smekningar och tryckande beröring (till exempel pussar eller handskakningar), icke-tillgivna 
beröringstyper var slag och distansierande rörelser (till exempel att trycka undan roboten). 
Att klappa på roboten, till exempel en klapp på axeln klassificerades som en neutral beröring. 
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 2.4. Skillnader mellan Pepper och NAO 
För att bredda kunskapen om HRI så har vi i denna studie valt att titta på hur emotioner 
kommuniceras till roboten Pepper istället för NAO som tidigare studerats. Roboten NAO är i 
likhet med Pepper en social robot men annorlunda i kroppsbyggnad och storlek. Att studera 
en robot i större storlek än den tidigare är intressant ur detta perspektiv då Pepper med sina 
120 centimeter kan stå på golvet under interaktionen, medan NAO (58 centimeter lång) under 
tidigare experiment var placerad på ett bord för att komma upp i lämplig höjd. En annan 
skillnad robotarna emellan är kroppsbyggnaden, NAO har två ben till skillnad från Pepper 
som har en sammanfogad underdel, samt att Pepper har en skärm monterad på bröstet vilket 
NAO saknar. Skillnader i storlek och utseende kan ses i figur 1. En annan anledning att 
studera interaktion med roboten Pepper är att denna är utvecklad just för att kunna identifiera 
emotioner för att fungera i sociala sammanhang. Att öka kunskapen om hur människor 







2.5 Avgränsningar  
På grund av de tidsmässiga begränsningar som en kandidatuppsats innebär har vi i denna 
studie ej kunnat studera samtliga dimensioner av beröring som undersökts i tidigare 
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 HRI-studie av Lowe et al. (2016) och Andreasson et al. (2016). I denna rapport har studien 
avgränsats till att undersöka två av de fyra dimensionerna som studerats i Lowe et al. (2016) 
och Andreasson et al. (2016). I föregående studier har beröring analyserats utifrån duration, 
intensitet, plats för beröring samt beröringstyp. Att vi i denna studie avgränsade till 
beröringsdimensionerna duration och region berodde dels på tidigare nämnd tidsbegränsning, 
då vi från början också önskat att undersöka beröringstyp. Intensitet valdes bort då denna 
dimension bedömdes vara svårare att objektivt koda, då exempelvis robotens yta är stum och 
ej speglar beröringens intensitet på samma sätt som huden på en människa som buktar in 
olika mycket beroende av beröringens intensitet. Då arbetet som tidigare nämnts är inom 
ramen för forskningsprojektet “Smart textil och hållbar utveckling” och de data vi samlat in 
också kommer att användas i en pågående HRI-studie på Skövde Högskola har många 
metodmässiga beslut tagits i samråd med de inblandade i detta forskningsprojekt. Med 
anledning av att den data vi samlat in ska vara användbar för fler studier än den vi själva utför 
så har studien utformats med hänsyn till forskningsprojektet i sin helhet. Figur 2 visar vår roll 
i det övergripande forskningsprojektet med roboten Pepper där den inramade delen visar de 





 2.6 Syfte/frågeställning  
Syftet med undersökningen är att studera hur människor genom beröring förmedlar emotioner 
till den humanoida roboten Pepper. För att kunna jämföra med resultat från tidigare nämnd 
HRI-studie med NAO (Andreasson et al., 2016; Lowe et al., 2016) vill vi med denna uppsats 
undersöka: 
2.6.1 Duration 
Duration för taktil interaktion för var och en av emotionerna beräknas från den första 
kontakten med robotens kropp till den sista beröringen under emotionsepisoden. Frågor som 
önskas besvara gällande duration: 
1. Påverkas längden på interaktionen med roboten beroende av 
i) om roboten är klädd under testningen jämfört med om den inte är klädd? 
ii) deltagarens kön?  
2. Finns det skillnader mellan emotionerna vad gäller längd på interaktionen? 
2.6.2 Beröringsregion 
I tidigare HRI-studie benämnt “Location” (Andreasson et al., 2016) , avser var på robotens 
kropp beröringen skett. Frågor som önskas besvaras gällande beröringsregion: 
3. Påverkas antal regioner på roboten som berörs av 
i) om roboten är klädd under testningen jämfört med om den inte är klädd? 
ii) deltagarens kön?  
4. Finns det skillnader mellan emotionerna vad gäller antal regioner på roboten som 
berörs? 
5. Vilka kroppsregioner berörs mest frekvent under interaktionen? 
2.7 Hypotes 
Grundat i resultat från tidigare studier av taktil förmedling av emotion (Andreasson et al., 
2016; Lowe et al., 2016) så finns några förväntade utfall: 
 
- Om en skillnad finns i längden på interaktionen i variablen Klädsel så förväntas nivån 
WAffI generellt ha en längre duration än nivån No WAffI. 
- Emotionerna kommer att uttryckas med olika lång duration, och då förväntas främst 
de positiva emotionerna att uttryckas med längre duration. 
- Det finns skillnader mellan män och kvinnor i duration för de olika emotionerna, och 
då att kvinnor generellt uttrycker emotioner med längre duration. 
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 - Det finns skillnader mellan män och kvinnor i antal platser som berörs, och då 
förväntas kvinnor beröra fler regioner på roboten än vad män gör. 
3. Metod  
3.1 Design 
För att besvara frågeställningarna så gjordes ett experiment där försöksdeltagaren ombads att 
förmedla åtta emotioner till en humanoid robot. Det fanns två mellangruppsvariabler med två 
nivåer vardera, den ena variabeln var Kön (Kvinna/Man) och den andra var Klädsel 
(WAffI/No WAffI). Klädsel kommer att beskrivas mer ingående nedan. Då varje deltagare 
ombads utföra alla emotioner så är variabeln emotion en inomgruppsvariabel med åtta nivåer. 
Designen blir således 2x2x8, mixad design. Två beroende variabler mättes, den ena var hur 
länge interaktionen pågick och den andra var antal regioner på robotens kropp som berördes.  
3.2 Roboten Pepper 
För att genomföra experimenten i studien användes den humanoida roboten Pepper, 
utvecklad av SoftBank Robotics (SoftBank Robotics, u.å). Roboten har rörliga leder i armar 
och händer och är utformad med en sammanfogad underdel som slutar i en bred “fot” vilket 
gör roboten stabil. Ett utstickande attribut som Pepper har en skärm monterad på bröstet, 
denna har inte haft någon funktion under experimentet.  
 
Enligt SoftBank Robotics (u.å) så är Pepper utvecklad för att kunna identifiera emotioner och 
interagera med människor, under experimenten var dessa funktioner begränsade. Pepper var 
under experimenttillfällena inställd i sitt grundläge, autonomous life, vilket innebär att 
roboten simulerar andning och reagerar på stimuli såsom ljud eller rörelser och söker av 
rummet efter människor att interagera med, när roboten “ser” en människa så vänder den 
huvudet för att behålla människan i “blickfånget” när människan rör sig. Under experimenten 
var robotens hjul spärrade vilket gör att den endast gjorde rörelser med överkroppen. Under 
experimenttillfällena så “lyssnade” roboten till ljud i rummet och gjorde ibland gester till 
följd av att den hörde tal som den responderade på, i vanliga fall hade responsen även 
inbegripit tal men under experimenttillfällena var robotens ljud avstängt med motiveringen 
att det kunde påverka resultatet om roboten talar mer vid vissa experimenttillfällen än andra. 
Pepper har även vissa sensorer där den hade möjlighet att känna försöksdeltagarens beröring 
och gav viss respons. Totalt är roboten utrustad med fem taktila sensorer, dessa är placerade 
uppe på robotens huvud samt på händernas ovansida. Försöksdeltagaren informerades inte 
om var på robotens kropp sensorerna var placerade. I praktiken innebar detta att roboten 
gjorde vissa armrörelser som respons på beröring vid händerna, beröring på huvudet kunde 
göra att Pepper vrider på sig och säger att han är kittlig (om robotens ljud inte är inaktiverat). 
Sammanfattningsvis så gjorde roboten alltså arm- och huvudrörelser under experimentet men 
talade inte och förflyttade sig inte.  
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För att justera ljudnivå på roboten och för att använda robotens inbyggda kamera användes 
programvaran  Choregraphe 2.4.3. (SoftBank Robotics, u.å). Med denna programvara 
nerladdad så kan en dator synkronisera med roboten när både dator och robot är uppkopplade 
till samma nätverk. Programvaran är gratis att ladda ner. 
 
3.3 WAffI - Wearable Affective Interface 
Klädseln som använts i den aktuella studien har utvecklats av Interaction Lab i Skövde. I 
tidigare studier med roboten NAO (Lowe et al., 2016) har klädsel liknande denna använts och 
då benämnts som Wearable Affective Interface (WAffI). Peppers klädsel består av sex 
separata delar i fleecetyg som sätts samman med kardborreband. Syftet med klädseln som 
använts i experimentet är att undersöka hur beröringsinteraktion påverkas med eller utan 
WAffI, för att exempelvis vidare ge information om placering av taktila sensorer på framtida 
robotar. Klädseln som använts i det aktuella experimentet är liknande den som användes vid 
NAO-studien med undantag för nederdelen som i detta experiment är utformad som en kjol 
istället för byxa som var fallet i tidigare studie med NAO (Lowe et al., 2016).  
 
Enligt tidigare studie med NAO har WAffIn utformats med hänsyn till praktisk funktion, 
genom att inte överlappa robotens leder och vara avtagbar (Lowe et al., 2016). Klädseln har 
designats med åtsittande passform så att sensorer i framtida varianter kan bäddas in i tyget för 
att möjliggöra registrering av taktil information som intensitet, riktning på rörelsen och tryck. 
Klädseln har också utformats med ett mjukt tyg för att vara inbjudande att beröra, den 
ljusgråa färgen har valts då den ansetts vara neutral samt för att motverka sammankoppling 
med specifika emotioner. Då klädseln för roboten Pepper är utformad på samma sätt som för 
NAO men anpassad efter roboten Pepper bedömer vi att ovan beskriven motivering även är 














Studien genomfördes med 40 deltagare, varav 20 var kvinnor och 20 var män. Deltagarnas 
ålder sträckte sig från 19 till 39 år med en median på 24 år. Majoriteten av deltagarna var 
studenter på Högskolan i Skövde och rekryterades delvis på plats på skolan samt via en 
facebookgrupp för skolans studenter. Alla deltagare fick en biobiljett som tack för sin 
medverkan. Deltagarna fick information om att de när som helst kunde avbryta sin 
medverkan i experimentet, samt att allt insamlat material behandlas konfidentiellt. Deltagarna 
tilldelades en av betingelserna WAffI eller No WAffI, denna tilldelning randomiserades så att 
båda betingelserna testades lika många gånger samt att lika många kvinnor som män testades 
med WAffI som utan WAffI. Ett exkluderingskriterium upprättades för att undvika att 
personer som deltagit i tidigare HRI studie (Andreasson et al., 2016; Lowe et al., 2016) skulle 
medverka också i denna studie, detta för att undvika träningseffekt från föregående 
experiment.  
3.5 Material och procedur 
Samtliga experiment genomfördes i Usability Lab på Högskolan i Skövde. Usability Lab 
består av ett rum för testningen samt ett kontrollrum, mellan dessa fanns ett spegelfönster 
vilket möjliggör insyn från kontrollrummet  till testrummet men inte tvärtom. I testrummet 
fanns tre kameror (vilka styrdes från kontrollrummet), dessa var placerade så att 
testdeltagaren filmades från tre håll samtidigt. Kameran som filmar beröring på robotens 
baksida är något mer inzoomad än de två som filmar från sidan. Testrummet var möblerat 
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 som en mindre lägenhet. Figur 4 visar ett exempel på experimentupplägg sett från de tre 
kameror som användes för att göra videoinspelningar. Då bilderna är tagna under planerande 
av experiment så är det ett par detaljer som inte stämmer överens med det riktiga 
experimentet. Dels så saknar roboten här kläder på underkroppen (Figur 3 ovan visar hur 
roboten ser ut i nivåerna WAffI och No WAffI) samt att lapparna där det står vilken emotion 
som ska förmedlas här ligger på bänken bakom testdeltagaren istället för på ett bord till 







Under experimentet så visades deltagaren in i testrummet där försöksledaren gick igenom 
instruktionerna (instruktioner återfinnes i bilaga B), dessa fanns tillgängliga på både svenska 
och engelska. Den andra försöksledaren observerade från kontrollrummet, gjorde 
inspelningarna från kamerorna i rummet samt robotens inbyggda kamera. När instruktionerna 
lästes upp visade också testledaren var deltagaren skulle stå. Deltagaren placerade sig då mitt 
emot roboten, till vänster om sig hade denne då ett bord där emotionskorten var placerade. 
Det stod en emotion på vardera papperslapp som deltagaren skulle kommunicera till roboten 
under experimentet. Emotionskorten var presenterade med baksidan uppåt och deltagaren 
kände inte till på förhand vilka emotioner som fanns på korten. Ordningen som emotionerna 
presenterades i var förberedd innan experimentet och gjordes med hjälp av en latinsk kvadrat 
för att säkerställa att varje emotion presenterades på samma position i ordningen lika många 
gånger (bilaga C). Uppsättningarna av emotioner fanns på både engelska och svenska, under 
datainsamlingen till denna studie användes endast den engelska uppsättningen ett fåtal gånger 
då de flesta deltagare var svensktalande. 
 
Experimentet ansågs påbörjat då deltagaren lyft det första emotionskortet, och då startades 
kamerorna av testledaren som befann sig i kontrollrummet. Deltagaren hade i instruktionen 
ombetts fundera över hur hen ville förmedla emotionen och därefter interagera med roboten. 
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 Ingen tidsbegränsning gavs vare sig vad gäller hur lång betänketid deltagaren fick ta innan 
hen skulle agera eller hur länge interaktionen skulle pågå. När deltagaren kände sig färdig 
med en emotionen lyfte hen nästa lapp i ordningen, detta upprepades tills alla åtta emotioner 
var genomförda. När emotionerna var genomförda så avslutades kamerainspelningarna. Efter 
den efterföljande intervjun (som ej är i fokus i denna rapport) erbjöds deltagaren möjlighet att 
ställa frågor vilket testledaren besvarade i den mån det inte avslöjade för mycket om 
projektet. Två pilotstudier föregick datainsamlingen, från dessa gjordes inga större 
förändringar utan endast förtydligande om var i rummet deltagaren ska besvara de 
efterföljande frågorna. 
3.6 Metodmässiga förändringar från NAO-studie 
Vår studie har genomförts i samma UX-labb som den HRI- studie vi haft som förlaga i vårt 
arbete. Interaction Lab Skövde har också under processens gång funnits tillgängliga för 
diskussioner om studiens utformning för att säkerställa att studien efterliknar förlagan i 
högsta mån för att möjliggöra jämförelser mellan den studie vi utfört och tidigare studie. Från 
förlagan har dock vissa förändringar skett.  
 
I instruktionen har en mening upprepats i slutet som tidigare endast stod i början. Detta 
gjordes då det med tidigare version eventuellt glömdes bort hur försökspersonen skulle 
resonera kring riktning för den emotion som presenterats (Om deltagaren ska föreställa sig att 
hen har känslan som presenterar eller om det är roboten som har känslan). Detta 
förtydligande har gjorts genom att en av meningarna i instruktionsförlagan också upprepades 
en gång på slutet (instruktionen i sin helhet återfinns i bilaga B)  Till skillnad från tidigare 
HRI-studie har rollfördelningen under experimentet som genomförts hållits konstant; 
experimentledarna i denna studie genomgående haft samma roll, där den ena av oss var i 
experimentrummet medan den andra var i kontrollrummet under samtliga av de 40 
testtillfällena. 
 
Att roboten står på golvet mitt emot försöksdeltagaren liknar mer den interaktion vi är vana 
vid när vi kommunicerar människa till människa, vilket är att föredra då det ökar den 
ekologiska validiteten. 
3.7 Databehandling 
För kodning och analys av videofilmer (videofilmer av taktil interaktion) användes 
annoteringsprogrammet ELAN (The Language Archive, u.å). ELAN gjorde det möjligt för 
användaren att se flera videoklipp parallellt för att göra markeringar så precisa som möjligt, 
sedan exporterades annoteringarna till textfiler för vidare analys. Genom ELAN markerades 
längden på interaktionen för var och en av de olika emotionerna. Först markerades längden ut 
för vart och ett av de åtta interaktionstillfällena, i detta skede var emotionen okänd för den 
som annoterade. Efteråt markerades emotionerna ut genom att använda den emotionsordning 
som korresponderade med den aktuella deltagaren.  
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I likhet med Andreasson et al. (2016) har duration under denna studie bedömts som den 
tidsperiod som skett från deltagarens första beröring av robotens kropp fram till dess att sista 
beröringen avslutats. Enligt Andreasson et al. (2016) har detta förhållningssätt använts för att 
undvika tvetydig tolkning av start och slut för durationslängd. Detta då vissa sorters beröring, 
exempelvis klappar eller strykningar, kan innefatta upprepad beröring med olika 
tidsfördröjning sinsemellan. Om en försöksdeltagare valde att hoppa över en eller flera 
emotioner så markerades längden på beröringen som 0 sekunder. På samma sätt har en given 
beröringsregion kodats en gång vid en interaktion även om kontakt med den regionen har 
upprepats. För att exemplifiera; om en försöksdeltagare uttryckte en emotion genom att 
upprepade gånger klappa roboten på höger axel så räknades duration från första klappens 
början till sista klappen slut, samt att höger axel kodas en gång för emotionen.  
 
Utifrån videofilmerna har också annotering skett för var på robotens kropp beröring har skett. 
För att systematiskt koda vilka regioner på roboten som berördes vid varje given emotion 
användes ett schema med 17 olika kroppsregioner (se figur 5). Denna indelning av regioner 
följer också i stort Andreassons et al. (2016) studie med ett tillägg för mage, i 
kodningsschemat benämnt som stomach. Denna förändring gjordes då det med roboten 
Peppers kroppsbyggnad och storlek ansågs motiverat att skilja på “chest” och “stomach”. 
Figur 5 visualiserar vilka kontaktytor som beaktats under kodningsproceduren. För 





 4. Resultat 
Resultaten har analyserats enligt de två kriterier som beskrivits i Hertenstein et al. (2009) 
HHI-studie och vidare i den HRI-studie som utförts av Andreasson et al. (2016); längd på 
interaktionen (duration) och vilken plats på robotens kropp som deltagaren berörde under 
interaktionen (location). Studien har utförts i likhet med Andreasson et al. (2016) och Lowe 
et al. (2016), den skiljer sig därmed från Hertenstein et al. (2009) då den humanoida roboten i 
den här studien saknade funktionen att själv avläsa vilka emotioner som uttrycktes. De två 
dimensionerna av beröring som utvärderats är dock potentiellt möjliga för framtida robotar att 
avläsa och är därmed relevanta att undersöka i förhållande till en humanoid robot. 
4.1 Transformation av data över duration 
Vid analys av den data som avsåg duration på beröring så visade det sig att insamlad data inte 
var normalfördelad samt att kravet på sfäricitet inte uppfylls (se bilaga E). Med anledning av 
detta transformerades data med log10, efter transformation var kravet för sfäricitet 
fortfarande inte uppfylld men den positiva snedfördelningen åtgärdades. För datavärden före 
och efter transformation se bilaga F. I kommande avsnitt är analys av effekter (avseende 
duration) genomförd på transformerad data, även för de diagram som beskriver förhållande 
mellan variabler. Medelvärden som anges för duration anges i sekunder, dessa värden är 
hämtade från rådatan. Att rådata använts i tabeller motiveras med att det är en mer relaterbar 
enhet än den transformerade. I avsnitt 5.3 diskuteras för och nackdelar med att transformera 
data i relation till kritik framförd av Feng, Wang, Lu, Chen, He, Lu och Tu (2014).  
4.2 Duration och Kön 
Duration för taktil interaktion för var och en av emotionerna beräknades från första 
beröringstillfället fram till att sista kontakt med roboten avslutades och deltagaren gick vidare 
till nästkommande emotion. Genom en tvåvägs-ANOVA (mixad design) med oberoende 
variabeln Kön (mellangruppsvariabel) och Emotion (inomgruppsvariabel) syntes ingen 
signifikant interaktionseffekt mellan de två oberoende variablerna: ​F​(4.34, 40) = 1.89, ​p ​= 
0.11, partial η² = 0.050, testets power = 0.588. Analysen visade heller ingen signifikant 
huvudeffekt för variabeln kön: ​F​(1, 40) = 0.161, ​p ​= 0.691, partial η² = 0.04. Testets power = 
0.068. Nedan följer en grafisk representation (figur 6) samt tabell (tabell 4) för medelvärden 



















































4.3 Duration och Emotion 
Resultatet från tvåväg- ANOVA visade en signifikant huvudeffekt för inomgruppsvariabeln 
emotionstyp: ​F​(4.34, 40) = 24.01,​ p​ < 0.001, partial η² = 0.400. Testets power beräknas vara 
1.000. Vidare utfördes test med two-tailed post hoc (bonferroni-korrigering) för testa om 





 - Kärlek uttrycks längre än Ilska, Avsky och Glädje ( I samtliga fall ​p​ < 0.001) 
- Sorgsenhet uttrycks längre än Ilska ( ​p​ < 0.001), Avsky (​p​ < 0.001) och Glädje ( ​p ​= 
0.02) 
- Sympati uttrycks längre än Ilska och Avsky (I båda fall ​p​ < 0.001) 
- Rädsla uttrycks längre än Ilska och Avsky  (I båda fall ​p​ < 0.001) 
- Glädje uttrycks längre än Ilska ( ​p ​= 0.03) och Avsky (​p​ < 0.001) 
- Tacksamhet uttrycks längre än Ilska ( ​p ​= 0.02) och Avsky (​p​ < 0.001) 
 
Skillnad vad gäller längden på duration är signifikant för de ovan nämnda emotionerna, dessa 
skillnader är alltså oberoende av robotens klädsel och oberoende av kön på försöksdeltagaren. 





4.4 Duration och Klädsel (WAffI) 
Genom en tvåvägs-ANOVA (mixad design) med oberoende variabeln Klädsel 
(mellangruppsvariabel) och Emotion (inomgruppsvariabel) syntes en signifikant 
interaktionseffekt mellan de två oberoende variablerna Klädsel och Emotion: ​ F​(4.34, 40) = 
3.54,  ​p ​= 0.007,  partial η² = 0.090, testets power = 0.880. En enkel huvudeffekt fanns mellan 
emotionstypen Ilska (inomgruppsvariabel) och Klädsel (mellangruppsvariabel), ​F​(1, 40) = 
4.34, ​p ​= 0.044, η² = 0.102 , där ilska uttrycktes med längre duration då roboten saknade 
WAffI (WAffI ​M ​= 0.27 (​SD ​ = 0.58), No WAffI ​M ​= 0.59 (​SD ​= 0.41)). Figur 8 visar 
medelduration samt error-staplar för WAffI och No WAffI för de olika emotionstyperna, 









  Rädsla  Ilska  Avsky  Glädje  Sorgsenhet  Tacksamhet  Sympati  Kärlek 
WAffI ​(Klädsel) 
Medelvärde(​SD)  7.17 (6.07)  3.43 (4.31)  3.41 (4.50)  7.17 (7.64)  8.83 (11.66)  6.19 (4.31)  7.32 (7.52)  8.74 (11.36) 
No WAffI ​(Icke-klädsel) 
Medelvärde(​SD)  7.57 (6.59)  5.69 (4.80)  4.67 (5.26)  6.41 (6.15)  8.50 (7.49)  6.53 (5.78)  7.71 (5.43)  9.89 (10.66) 
Total  




4.5 Beröringsregion och Klädsel 
En tvåvägs-ANOVA (mixad design) med den oberoende variabeln Klädsel 
(mellangruppsvariabel) och Emotion (inomgruppsvariabel) visar inte att någon signifikant 
skillnad föreligger för variablerna, ​F​(4.42, 40) = 0.50, ​p​ = 0.754, partial η² = 0.14, testets 
power = 0.174. Testet visar inte heller på någon huvudeffekt för variabeln Klädsel, ​F​(1, 40) = 
0.42 , ​p​ = 0.519, partial η² = 0.012, testets power = 0.097.  För medelvärden för antal platser 




  Rädsla  Ilska  Avsky  Glädje  Sorgsenhet  Tacksamhet  Sympati  Kärlek 
WAffI ​(Klädsel) 
Medelvärde(​SD)  2.25 (2.20)  1.75 (1.21)  1.55 (0.89)  3.35 (2.11)  2.65 (1.90)  1.75 (0.79)  2.05 (1.23)  3.80 (2.14) 
No WAffI ​(Icke-klädsel) 
Medelvärde(​SD)  2.10 (1.92)  2.10 (1.48)  1.50 (1.36)  4.25 (3.00)  2.85 (1.84)  1.95 (1.47)  2.40 (1.31)  4.20 (3.49) 
Total  






3.6 Beröringsregion och Kön 
Resultat från en tvåvägs-ANOVA visade en interaktionseffekt mellan Kön och Emotion: 
F​(4.415, 40) = 2.422, ​p​ = 0.045, partial η² = 0.063. Den enkla huvudeffekten var mellan 
variabeln Kön och nivån Glädje av variabeln Emotion: ​F​(1, 40) = 4.79, ​p​ = 0.035, η² = 0.112 
där glädje uttrycktes på fler regioner på roboten av kvinnor än av män. Testets power 
beräknas vara 0.717. För medelantal beröringsplatser vid varje emotion se tabell 7. 
 
Medelantal platser berörda per emotion 
  Rädsla  Ilska  Avsky  Glädje  Sorgsenhet  Tacksamhet  Sympati  Kärlek 
Män 
Medelvärde(​SD)  2.05 (1.93)  1.90(1.21)  1.50 (0.89)  2.95 (2.11)  2.85 (2.18)  1.65 (0.86)  2.10 (1.25)  3.25 (1.74) 
Kvinnor 
Medelvärde(​SD)  2.30 (2.18)  1.95 (1.51)  1.55 (1.36)  4.65 (2.76)  2.65 (1.50)  2.05 (1.40)  2.35 (1.31)  4.75 (3.56) 
Total  




4.6 Beröringsregion och Emotion 
Figur 9 visar att Kärlek är den emotion som uttrycks med flest antal beröringsregioner medan 
Avsky involverar minst antal. Resultat från tvåvägs-ANOVA visade en signifikant 
huvudeffekt för inomgruppsvariabeln Emotion: ​F​(4.415, 40) = 16,42, ​p​ < 0.001, partial η² = 
0.313. Testets power beräknas vara 1.000. För att ta reda på huruvida emotionstyperna skilde 
sig avseende antal regioner berörda utfördes en two-tailed post hoc (bonferroni-korrigering), 
detta test visade: 
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- Vid Kärlek berör deltagaren fler regioner jämfört med Rädsla ( ​p​ = 0.003), Ilska ( ​p​ < 
0.001), Avsky ( ​p​ < 0.001), Tacksamhet ( ​p​ < 0.001) och Sympati ( ​p ​= 0.004) 
- Vid Glädje berör deltagaren fler regioner jämfört med Rädsla ( ​p​ = 0.004), Ilska ( ​p​ < 
0.001), Avsky ( ​p​ < 0.001), Tacksamhet ( ​p​ < 0.001) och Sympati ( ​p​ = 0.001) 
- Vid Sorgsenhet berör deltagaren fler regioner jämfört med Avsky ( ​p​ = 0.005) 
 
Skillnad vad gäller beröringsregioner är signifikant för de ovan nämnda emotionerna, dessa 
skillnader är alltså oberoende av robotens klädsel och oberoende för kvinnor och män. För en 







På grund av att varje beröringsregion annoterades högst en gång per emotionsinteraktion så  
har data ansetts för begränsad för statistisk analys av vilka specifika regioner som berörs vid 
varje emotion. I bilaga G visas vilka kroppsregioner som i snitt berördes för var och en av 
emotionerna. Samt vilka regioner som i snitt involverades under interaktionen totalt. Nedan 
följer figur 10 där fördelningen mellan olika regioner som berördes redovisas i medelantal 
per region samt   procent. Av figuren framgår att exempelvis vänster och höger axel berördes 
mest följt av höger och vänster arm. Bakhuvud och vänster midja var de kroppsregioner som 








4.7 Sammanfattning resultat 
Sammanfattningsvis så har resultaten visat på skillnader mellan hur lång duration de olika 
emotionerna uttrycks, denna effekt är oberoende av deltagarens kön och robotens klädsel. En 
interaktionseffekt fanns mellan Klädsel och Emotion, där Klädsel har en enkel huvudeffekt 
på nivån Ilska av emotionsvariabeln. Resultaten har inte visat några signifikanta skillnader 
mellan kvinnor och män i duration, inte heller någon trevägsinteraktion upptäcktes. 
Resultaten har visat på skillnader i hur många regioner på roboten som berörs för de olika 
emotionstyperna. En interaktionseffekt fanns mellan Kön och Emotion för antal regioner som 
berördes, där Kön har en enkel huvudeffekt vid nivån Glädje. Resulaten har inte visat några 
signifikanta skillnader vid variabeln Klädsel för antal regioner på roboten som berörs, inte 
heller några trevägsinteraktioner upptäcktes. Resultaten visar även att armar och axlar är de 
kroppsregioner som berörs mest frekvent medan midja och bakhuvud är de som berörs minst 
frekvent. 
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 5. Diskussion 
I den här uppsatsen har vi rapporterat och analyserat resultat som handlar om hur människor 
förmedlar emotioner via beröring till roboten Pepper. Experimentet har i hög mån följt den 
metodologiska procedur som använts i tidigare studier med den humanoida roboten NAO 
(Andreasson et al., 2016; Lowe et al., 2016) och har jämfört beröringsbeteende mellan män 
och kvinnor och om detta beteende påverkas om roboten bär WAffI eller ej. Initialt fanns 
vissa förväntade resultat samt frågeställningar med bakgrund i tidigare NAO-studie, i 
diskussionen som följer kommer resultaten att diskuteras och hur dessa förhåller sig till 
tidigare nämnd NAO-studie.  
5.1 Duration 
En av frågorna som denna uppsats ämnat besvara var huruvida längden på 
beröringsinteraktionen påverkades om roboten bar ett affektivt gränsnitt i form av klädsel 
(Lowe et al., 2016). I jämförelse med studien av Lowe et al. (2016) har vi i denna studie fått 
ett annat resultat gällande durationsskillnad mellan betingelserna WAffI (klädsel) och  No 
WAffI (ingen klädsel). Lowe et al. (2016) kunde i sin studie visa på att roboten berördes 
under en längre tid då den bar den affektiva klädseln (WAffI), i vår studie har vi inte inte 
kunnat se en systematisk skillnad. Medelvärden i den här rapporten indikerar istället att 
roboten berörs under längre tid för sex av åtta emotioner då den saknar klädsel. Vad gäller det 
resultat vi fått med roboten Pepper så kan vi med det resultat vi erhållit inte säga huruvida en 
affektiv klädsel påverkar beröringens längd.  
 
Att resultatet i denna studie inte påvisar en effekt för variabeln Klädsel går emot det vi 
förväntat oss med bakgrund av tidigare resultat från NAO. Varför denna effekt uteblir med en 
annan typ av robot blir således intressant att diskutera. Förutom skillnad vad gäller storlek 
mellan Pepper och Nao, så föreligger en skillnad i utformning då Pepper har en utstående 
skärm i brösthöjd. Detta relaterar till variabeln Klädsel då skärmen istället för att vara 
tygklädd har täckt över en del av klädseln. Detta kan möjligen ha påverkat resultatet i den 
mening att roboten ej uppfattats som klädd i samma utsträckning som NAO som saknade 
nämnd skärm. Huruvida skärmen kunde plockas bort diskuterades initialt då detta kunde 
medföra att Peppers klädsel i högre grad skulle övenstämma med hur NAO var klädd. Att 
skärmen behölls kvar motiveras dock att detta är en del av robotens utformning. En 
bortplockad skärm skulle därmed minska den ekologiska validiteten, då en modifierad robot 
skulle skilja sig mot den utformning som finns och används på marknaden idag.  
 
Som beskrivits i bakgrundsavsnitt 2.1 så menar Delong et al. (2012) att ett tyg blir mer 
inbjudande om det har en mjukhet, släthet och värme. Det affektiva gränsnitt som användes i 
denna studie och i studien med Nao var visserligen av fleecetyg, dock vore det intressant att 
framtida studier se om exempelvis en mjukare tygtextur (“fluffigare” tyg)  främjar en längre 
beröringsingsinteraktion. Dock kan den taktila kvalitén gällande mjukhet exempelvis inte 
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 påstås vara ansvarig för utebliven effekt vad gäller Klädsel med roboten Pepper, då samma 
tyg har använts i den föregående studien med NAO (Lowe et al., 2016) och där Klädsel hade 
en effekt på duration.  
 
Som nämnts i bakgrundsavsnitt 1.3.3 så fann Lowe et al. (2016) också att variabeln Klädsel 
hade effekt på alla emotioner förutom för Ilska. I jämförelse har vi i denna studie erhållit ett 
resultat där Klädsel endast har effekt vid Ilska. Förvånande med detta resultat är också att 
beröngsinteraktionen vid Ilska pågår längre när roboten saknar WAffI, något som motsäger 
vår initiala hypotes. Då testets visade på hög power (0.88) så bör resultatet inte ha 
uppkommit av ett för litet urval. Varför denna skillnad endast fanns för emotionen Ilska är 
svårt att säga och kan vara något att studera närmare i framtiden.  
 
Då Andreasson et al. (2016) också fann en skillnad mellan män och kvinnor vad gäller 
durationslängd var detta förväntat även för denna studie. Dock har vi inte kunnat se denna 
skillnad i resultatet. I tabell 4  kan det däremot ses att kvinnor uttrycker samtliga emotioner 
längre än män sett till medelvärde i sekunder, dessa skillnader är dock inte signifikanta. 
Dessa värden kan dock indikera att frånvaro av effekt vad gäller kön kan bero på urvalets 
storlek, då denna studie haft ett urval på 40 personer jämfört med 64 personer i Andreasson et 
al. (2017). Med testets power i åtanke (vilken var 0.068) kan möjligen en skillnad beroende 
av kön föreligga som hade visats om testets power hade varit högre. En anna möjlig 
förklaring är att roboten Pepper med sin storlek i högre grad efterliknar en människa än 
roboten NAO och att detta ligger till grund för skillnaden i resultat.  
  
Inför studien ställdes också frågan huruvida durationslängden skiljer sig mellan de åtta 
emotionerna. Vad gäller detta så visar studiens resultat på en skillnad gällande duration 
mellan emotionerna. Hur lång tid en emotion förmedlas till roboten beror alltså på vilken 
emotion som förmedlas. Avsky och Ilska är de två emotioner som är sticker ut då dessa 
förmedlas med kortare duration än alla de övriga emotionerna. En möjlig tolkning är att detta 
resultat erhållits då Avsky och Ilska kan ses som avvisande och således inte främjar beröring 
på samma sätt som emotioner med mer prosocial karaktär. Andreasson et al. (2016) fann likt 
denna studie att beroende vilken emotion som förmedlades så påverkades durationslängden.  
En intressant skillnad som noterats är att durationen för Rädsla, Glädje och Tacksamhet 
skiljer sig från dessa emotioners duration i tidigare NAO-studie där Rädsla, Glädje och 
Tacksamhet inte uttryckts signifikant längre jämfört med Avsky och Ilska, vilket resultat i 
denna studie visar. I tabell 8 visas en parvis jämförelse mellan emotionerna (för de emotioner 
som uttryckts med signifikant skillnad vad gäller duration). Tabellen visar också en 































Vid jämförelse av duration för emotion mellan denna studie, tidigare HHI-studie (Hertenstein 
et al., 2009) samt HRI-studie (Lowe et al., 2016) så ser rangordningen olika ut mellan de tre. 
En översikt hur de olika emotionerna förhöll sig till varandra kan ses i tabell 9. I Hertenstein 
et al. (2009) resultat så är Rädsla den känsla som uttrycks med längst duration, i 
NAO-studien (Andreasson et al., 2016; Lowe et al., 2016) hamnade Rädsla först på sjätte 
plats I vår studie placerar sig rädsla som den emotion som uttrycks med fjärde längsta 
duration. Detta är av särskilt intresse då det kan tänkas bero på den ändring som skedde i 
instruktionen från föregående studie med NAO (Andreasson et al., 2016). Till skillnad från 
den instruktionen som användes i studien med NAO så upprepades i vår studie den mening 
där försöksdeltagaren ombads tänka sig att hen var den som kände emotionen som 
presenterades och ville förmedla denna till Pepper. Möjligen kan denna ändring gjort att 
riktningen för emotionen blev tydligare. Det kan diskuteras att denna upprepning eventuellt 
medförde en minskad benägenhet för deltagaren att göra tolkningen att de var rädda för 
roboten vilket möjligen skulle föranlett ett mer avståndstagande beteende. Om denna 
upprepning inte inkluderats så kanske Rädsla hade uttryckts med kortare duration likt 












Kvinnor och Män  Kvinnor och Män  Kvinnor  Män  Totalt 
Längst 
duration 
1. Rädsla  1.Sorgsenhet  1. Kärlek  1. Kärlek  1. Kärlek 
 
2. Sorgsenhet  2. Kärlek  2.Sorgsenhet  2. Rädsla  2. Sorgsenhet 
3. Sympati  3. Sympati  3. Sympati  3. Sympati  3. Sympati 
4. Tacksamhet  4. Tacksamhet  4. Rädsla  4. Sorgsenhet  4. Rädsla 
5. Glädje  5. Glädje  5. Glädje  5. Glädje  5. Glädje 
6. Avsky  6. Rädsla  6. Tacksamhet  6. Tacksamhet  6. Tacksamhet 
7. Kärlek  7. Ilska  7. Ilska  7. Ilska  7. Ilska 
Kortast 
duration 






5.2 Beröringsregion  
Den statistiska analysen visade inte att WAffI och No WAffI  påverkade antalet 
beröringsregioner. Inte heller syntes en interaktionseffekt mellan Emotion och Klädsel och 
antal regioner som berördes. Utifrån de medelvärden som presenterats tidigare så visades att 
fler platser berörs då roboten bär WAffI vid Rädsla samt Avsky, för resterande sex emotioner 
(Ilska, Glädje, Sorgsenhet, Tacksamhet, Sympati och Kärlek) berörs fler platser på robotens 
kropp då den saknar WAffI. Detta resultat stämmer överens med våra initiala förväntning då 
inte heller Lowe et al. (2016) fann någon effekt vad gäller Klädsel och beröringsregioner. 
Vidare är detta resultat ej förvånande då vi föreställer oss att deltagaren främst funderar på 
vilket sätt hen vill förmedla emotionen till roboten och var på dennes kropp beröringen ska 
utföras. Det vill säga, om deltagaren redan innan beröringen sker har planerat vilka regioner 
som ska beröras så förmodar vi att deltagaren följer denna plan, medan durationen på 
interaktionen i större utsträckning bestäms spontant och kanske påverkas om deltagaren vid 
beröringstillfället känner att roboten har ett mjukt tyg på sig. Resultaten från experimentet 
motsäger inte denna hypotes, men den bör tolkas som just en hypotes.  
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 I studien av Lowe et al. (2016) visades ingen interaktionseffekt mellan Kön och Emotion, 
däremot en huvudeffekt för Emotion. I det erhållna resultatet kan vi också se att det förelåg 
en skillnad mellan män och kvinnor vad gäller antal regioner som berördes, dock begränsat 
till emotionstypen Glädje i vår studie, vilket går i linje med hypotesen i avsnitt 2.7.I likhet 
med Andreasson et al. (2016) så visar också resultaten för detta experiment att Avsky innebar 
den mest begränsade interaktionen avseende berörda regioner och att Kärlek var den emotion 
som uttrycktes med flest beröringsregioner. Detta går i linje med hur Cooney et al. (2012) 
klassificerar beröringstyper, där kramar och smekningar ses som mer tillgivna medan slag 
och distansierade rörelser som icke-tillgivna. Det är rimligt att anta att ett slag eller en knuff 
(ofta förknippat med Ilska) mot roboten oftast inkluderar beröring av färre regioner än en 
kram som inkluderar kontakt med fler regioner (ofta förknippat med prosociala emotioner).  I 
tabell 10 kan skillnader och likheter ses vad gäller vilka emotioner som frambringade flest 
beröringsregioner respektive minst antal beröringsregioner, mellan tidigare HRI-studie 
(Andreasson et al.,2016; Lowe et al, 2016) och den aktuella studien. Kärlek, Glädje och 
Sorgsenhet var de emotioner som involverade signifikant fler regioner i förhållande till de 
andra fem. Detta resultat kan indikera att positiva samt prosociala emotioner kan frambringa 
mer uttrycksfull interaktion. Sorgsenhet är i sin natur en emotion som visserligen har negativ 
laddning, möjligen kan det erhållna resultatet indikera att emotionen i viss mån är prosocial. 
En tolkning av resultatet är att Sorgsenhet frambringar en uttrycksfull interaktion där 
försöksdeltagaren exempelvis tröstar eller söker tröst hos roboten för att förmedla emotionen 
istället för att ta avstånd.  
 
Andreasson et al. och Lowe et al fann att Kärlek uttrycktes med beröring som inkluderade 
fler regioner än Glädje, en skillnad som vi inte fann vid analys av interaktion med Pepper. I 
NAO-studien fann man att Glädje involverade signifikant fler regioner än Avsky, medan vi i 
denna studie såg att Glädje skiljer sig från Avsky, Ilska, Rädsla, Tacksamhet och Sympati. I 
tabell 10 visas en jämförelse mellan NAO-studien (Andreasson et al., 2016; Lowe et al., 





































Varför denna skillnad föreligger, och huruvida dessa beror av att en annan robot använts i den 
aktuella studien är svårt att besvara. Möjligen uppkom denna skillnad av att Pepper är av 
större storlek och har sammansatt nederdel, vilket skiljer sig från roboten NAO som har två 
ben. Denna skillnad kan potentiellt ha bidragit till att försöksdeltagaren upplevde roboten 
som mer robust och därmed kunde förmedla emotionen Glädje mer uttrycksfullt vad gäller 
berörda kroppsregioner. En annan hypotes är att fler systematiska skillnader uppstod i den 
aktuella studien med anledning av att NAO har en mindre kropp än Pepper vilket skulle 
kunna medföra att det är lättare att beröra fler regioner än vad som var avsett och att resultatet 
inte uppvisar lika tydliga skillnader. 
 
Att inga signifikanta skillnader har noterats mellan Avsky och Ilska kan bero på att båda 
dessa ofta tolkas genom att försöksdeltagaren vill distansera sig från roboten med hjälp av ett 
slag eller en knuff, beröringar som Cooney et al. klassar som icke-tillgivna. Thompson et al. 
(2011) skriver att Ilska och Avsky ofta kommuniceras med liknande typer av beröring, vilket 
leder oss att tro att beröringen också sker inom liknande regioner vilket skulle förklara att 
ingen systematisk skillnad har upptäckts. Thompson et al. (2011) skriver även att Kärlek, 
Sympati och Sorgsenhet brukar uttryckas med samma beröringstyper. I resultaten från studien 
som nu genomförts finns det förvisso ingen signifikant skillnad mellan Kärlek och 
Sorgsenhet i antal beröringsregioner, däremot berörde försöksdeltagarna fler regioner vid 
emotionstypen Kärlek än vid Sympati. Mot bakgrund av detta antar vi att dessa tre 
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 emotionstyper är mer lika sett till typer av beröring som används än vad de är lika sett till 
inom vilka regioner på kroppen som berörs. Detta kan också ha att göra med skillnader 
mellan HHI som Thompson et al. (2011) har studerat, och HRI som studerats i den aktuella 
studien. Hertenstein et al. (2006) fann signifikans för att testdeltagare i deras experiment 
inom HHI var benägna att blanda ihop Sorgsenhet och Sympati, detta tyder på att de 
förmedlas på liknande sätt vilket isåfall kan antas vara fallet även i denna studie då inga 
skillnader uppstod mellan dessa två emotionstyper. 
 
I figur 10 i resultatavsnitt 3.7 presenteras hur mycket var och en av de 17 kroppsregionerna 
berördes och vilken procentandel de olika regionerna stod för totalt. Detta resultat kan ses i 
relation till de sensorer som i dagsläget finns på robotens kropp. Roboten Pepper har i nuläget 
fem beröringskänsliga sensorer vilka är placerade på robotens skalp samt händer. Robotens 
händer är ofta en del av den taktila interaktion, under experimenten utgjorde händerna 
sammantaget 15.8% av all den taktila interaktionen i experimentet. Skalpen utgjorde i 
jämförelse mindre än två procent av den totala taktila interaktion. Roboten Pepper har idag 
inga sensorer på de kroppsregioner som oftast berörs, det vill säga axlar (33,8%) samt armar 
(21,7%). Då även Lowe et al. (2016) fann att armar frekvent berördes under experimentet 
med NAO så indikerar detta att armar (och eventuellt axlar som visades i den aktuella 
studien) kan vara lämpliga områden för taktila sensorer i framtiden. 
 
I det aktuella experimentet med Pepper (2016) så observerades att flera personer ställde sig 
på knä för att interagera med roboten. Detta skedde inte under experimenten med den mindre 
roboten NAO som var placerad på ett bord. Varför detta beteende uppstod i denna studie kan 
bero på att Peppers monitor uppfattades som i vägen för den taktila interaktionen. En annan 
möjlig förklaring är att dessa personer ville komma i jämnhöjd roboten. Vissa 
försöksdeltagare rapporterade exempelvis att de föreställde sig att roboten var ett barn och att 
de interagerade i enlighet med denna föreställning.  
5.3 Diskussion av metod och transformation av data 
Transformationen av data med log10 innebär att samtliga värden i rådata för duration 
omvandlades till dess 10-logaritmer, vilket gav en mer normalfördelad data. Användningen 
av log10 på data över beröringsdurationen gjordes med anledning av att den statistiska 
analysen skedde med en ANOVA. Ett grundantagande gällande analys med ANOVA är att 
den data som analyseras uppfyller kravet på normalfördelning. Dock finns det kritik mot att 
transformera data, Feng et al. (2014) anser att transformering med log10 ska användas 
restriktivt och menar att transformation av data kan göra resultatet mindre tillförlitligt. Av 
tidigare nämnd anledning ansågs det ändå motiverat att transformera data för att få en 
normalfördelning. 
 
Något som har diskuterats gällande utformningen av experimentet är huruvida det som 
försöksdeltagarna visar är äkta emotioner eller en stereotyp bild av emotioner. Det kan 
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 diskuteras huruvida samtliga deltagare genuint kände samtliga emotioner som de 
kommunicerade till roboten. Initialt diskuterades om scenarion skulle presenteras för 
deltagaren för att ge ett sammanhang till emotionen som skulle förmedlas, denna idé 
avfärdades då ett givet scenario kan bli för specifikt och styra deltagaren för mycket istället 
för att denne gör sin egen tolkning av hur emotionen ska förmedlas. Vidare innebär ett 
scenario en begränsning då de resultat som detta genererat endast kan kopplas till det 
specifika scenariot och inte nödvändigtvis till den emotion som scenariot avsåg att väcka. Om 
det är så att deltagare uttryckte emotionstyperna på ett stereotypt sätt så har det nödvändigtvis 
inte att göra med utformningen av experimentet, det kan även vara en följd av osäkerhet inför 
att interagera med en robot. Sammanfattningsvis kan vi inte uttala oss om huruvida 
försöksdeltagare har uttryckt emotioner på ett stereotypt sätt eller ej, då deltagarna har 
förmedlat emotionerna på det sätt de själva fann rimligt. 
 
I samband med annotering av videomaterialet uppkom vissa diskussioner gällande indelning 
av regioner. För indelning av kroppsregioner försökte vi för Pepper i möjligaste mån 
efterlikna den indelning som använts i NAO-studien (Andreasson et al., 2016; Lowe et al., 
2016). På grund av skillnader i kroppsform mellan NAO och Pepper så har indelningen av 
kroppsregioner nödvändigt behövt skilja sig. Exempelvis saknar roboten Pepper ett 
utmärkande axelparti vilket finns på NAO. Regionerna höger och vänster axel fick således 
märkas ut i enlighet med författarnas bild av vad som kunde räknas till axelparti. Gällande 
exempelvis axelparti har det varit svårt att precist definiera gränser till intillliggande regioner. 
Vid interaktion där det har varit svårt att avgöra vilken/vilka regioner som berörts eller inte 
berörts så har vi gemensamt gjort en bedömning. Vår förhoppning är att denna strategi lett till 
en mer konsekvent bedömning av kroppsregion. 
5.4 Framtida forskning 
Då vår studie är en del av ett större projekt så har våra funderingar kring möjliga förändringar 
i upplägg skett i samråd med inblandade forskare för projektet “Smarta textilier och hållbar 
utveckling”. För framtida forskning kan det även vara motiverat att i stort behålla samma 
metod då det ger större möjligheter att jämföra resultat med denna och tidigare studier. 
 
I den aktuella rapporten har vi undersökt två av de fyra dimensioner av beröring som 
undersökts i tidigare NAO-studie (Andreasson et al.,2016; Lowe et al., 2016). För en mer 
genomgående jämförelse är det av intresse att i framtiden analysera samtliga fyra 
dimensioner. Med anledning av resultaten i Delong et al. (2012) kan det vara intressant att i 
framtiden också studera värme som en femte dimension av beröring. Då värme i denna studie 
rapporterats som en uppskattad materialegenskap så leder det oss att tro att egenskapen värme 
kan förbättra interaktionsupplevelsen. Vidare kan denna dimension också bidra till en större 
likhet med mellanmänsklig interaktion genom att imitera kroppsvärme.  Detta skulle kunna 
testas genom ett experiment där de oberoende variablerna är olika gränssnitt för roboten för 
att jämföra om ett varmt gränssnitt föredras framför ett utan värme.  
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I denna rapport har endast video från kamerorna placerade i experimentrummet analyserats, 
som tidigare nämnts så har de genomförda experimenten även filmats med Peppers interna 
kamera. Beslutet att filma med Peppers kamera togs efter ett samtal med Interaction Lab om 
huruvida försöksdeltagare kan tänkas förstärka emotionerna de ombeds uttrycka med hjälp av 
ansiktsuttryck, och om det finns skillnader mellan emotionerna sett till i vilken utsträckning 
mimik används. Detta är inget vi har haft möjlighet att fokusera på i denna rapport utan kan 
ses som ett förslag inför framtida forskning inom emotionsområdet.  
6. Slutsats 
I denna rapport har vi fokuserat på två aspekter av beröring, dessa två är duration samt var på 
kroppen som beröringen sker. Resultatet har visat stöd för hypoteserna angående emotionerna 
då båda dessa aspekter av beröring påverkas av vilken emotionstyp som kommuniceras vilket 
också rapporterats i tidigare HRI-studier (Andreasson et al., 2016; Lowe et al., 2016). 
Interaktionseffekterna mellan Klädsel och duration samt mellan Kön och antal 
beröringsregioner är svårare att dra slutsatser av.  För durationen på interaktionen fann vi att 
emotionstypen Ilska kommunicerades längre när roboten var oklädd än när den var klädd. I 
diskussionsavsnittet framlades hypotesen att Klädsel inte hade en huvudeffekt vad gäller 
duration likt tidigare studie med NAO eftersom Peppers skärm på bröstet inte är tygklädd 
vilket gör att roboten kanske inte uppfattas lika “klädd”, vilket kunde medföra att en 
signifikant skillnad endast fanns vid en emotionstyp. Vid analys av beröringsregioner fann vi 
istället att resultat skilde sig beroende på deltagarens kön, där var det emotionstypen Glädje 
som involverade fler regioner när försöksdeltagaren var en kvinna. Vi fann även att Glädje 
generellt involverar signifikant fler regioner än Avsky, Ilska, Rädsla, Tacksamhet och 
Sympati jämfört med resultaten i NAO där Glädje involverade signifikant fler regioner för en 
emotionstyp: Ilska. En hypotes som framlades relaterad till detta är att Pepper eventuellt ger 
ett mer robust intryck än NAO, vilket kunde göra att deltagaren blir mer uttrycksfull. Det ska 
också uppmärksammas att de regioner som berördes mest frekvent under experimentet var 
Peppers armar och axlar, platser där roboten i nuläget inte har några taktila sensorer. Dessa 
områden kan alltså vara passande för placering av sensorer i framtiden då också tidigare 
HRI-studie visade på frekvent beröring av armar (Andreasson et al., 2016; Lowe et al., 2016). 
 
Resultatet i denna studie visar sammanfattningsvis på både likheter och skillnader till tidigare 
HRI-studie med NAO (Andreasson et al., 2016; Lowe et al., 2016). Vi kan inte med denna 
uppsats säkert säga vad källan till denna variation är. Det vi kan säga är att vårt urval skiljer 
sig från tidigare nämnd HRI-studie med NAO i avseende av storlek, där Andreasson et al. 
(2016) och Lowe et al. (2016) testat 64 deltagare i jämförelse med 40 deltagare i denna 
studie. Det vi också vet är att roboten som testas i den aktuella studien skiljer sig från NAO 
vad gäller storlek och kroppsform, där Pepper är 62 centimeter högre än NAO och har en 
stabilare sammansatt nederdel jämfört med NAOs två ben. Pepper har också en utstående 
skärm, vilken saknas för NAO. Huruvida skillnader i storlek och utformning kommit att 
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 påverka erhållet resultat kan vi i dagsläget inte avgöra. Därför kan det vara motiverat att i 
framtiden ytterligare undersöka sociala robotar med olika attribut och storlekar och då med 
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 Bilaga A - Experimentupplägg i bilder 
 
1. Kontrollrummet där ena försöksledaren befann sig under experimentet 
 
 














3. Deltagaren påbörjar experimentet 
 
 





















5. Efter enkäten utförs en intervju med ljudupptagning 
 
 Bilaga B - Instruktioner svenska och engelska 
1. Instruktioner Svenska 
Hej och välkommen. Först behöver jag fråga dig om du har medverkat i tidigare studie med 
roboten Nao (den mindre roboten)? 
 
I det här experimentet kommer du att bli ombedd att förmedla olika känslor till en robot 
enbart med hjälp av beröring. Det innebär att du föreställer dig att du har känslan som 
presenteras för dig, tänk att du vill få roboten att förstå hur du känner genom att ta på den på 
ett sätt som du tycker förmedlar känslan, på det sätt som du anser rimligt. 
 
Under experimentet så kommer jag att finnas här i rummet. Den andra försöksledaren 
kommer att observera från rummet intill. Vi önskar filma experimentet samt göra 
ljudupptagning när du besvarar de efterföljande frågorna. Är det okej? 
  
Dina bidrag under experimentet, så som filmat material och svar på frågor kommer att 
behandlas konfidentiellt. Det innebär att endast de som är involverade i forskningsstudien 
kommer att ha tillgång till inspelat material, och vi kommer aldrig att avslöja vad en enskild 
individ har sagt eller gjort under experimentet. 
  
Du har rätt att när som helst avbryta experimentet om du så önskar. 
  
Här borta ser du roboten ståendes, och här vill vi att du ska stå under experimentet (visa 
deltagaren). Roboten kan komma att göra rörelser men den kommer inte att ge någon direkt 
respons på vad du gör. 
 
Du kommer att få åtta emotioner presenterade en i taget via korten som ligger på bordet. Vi 
vill att du tar dig tid att fundera över hur du vill förmedla känslan till roboten och därefter visa 
känslan enbart genom fysisk kontakt med robotens kropp. Vi vill be dig att inte prata under 
experimentet, utan endast förmedla känslan på det sätt du finner bäst med hjälp av beröring. 
Du ska alltså föreställa dig att du har känslan som presenteras för dig, tänk att du vill få 
roboten att förstå hur du känner. 
  
När du anser att du har förmedlat klart en känsla så lyfter du nästa kort i högen och läser 
vilken känsla du ska kommunicera härnäst. När du har gått igenom alla åtta känslor så vill vi 
be dig svara på några frågor. 
  






2. Instruktioner Engelska 
Hi and welcome. First I need to ask if you have participated in a previous study with the Nao 
robot (the smaller robot)? 
 
In this experiment you will be asked to convey different emotions to a robot via touch only. 
That means that you should imagine that you have these emotions and that you want the 
robot to understand how you feel by touching it in ways that you feel is relevant for 
conveying each specific emotion. 
 
During the experiment, I will be in the room together with you. The other experiment leader 
will observe from the adjoining room. We would like to film the experiment and voice record 
the follow-up questions. Is this alright? 
 
Your contributions during the experiment and your answers will be treated as strictly 
confidential. This means that it is only those involved in the research study that will have 
access to the recorded material and we will never reveal what an individual has said or done 
in the experiment. 
 
You have the right to withdraw from the experiment if you so wish. 
 
You can see the robot stand over there, and here is where we would like you to stand during 
the experiment (show the participant). The robot may make some movements, but it will not 
directly respond to what you are doing.  
 
Eight different emotions will be displayed serially to you on sheets of paper. We ask you to 
take your time and think about how you want to convey each emotion to the robot, and then 
to make contact with the robot’s body. You are not supposed to talk during the experiment 
but we want you to convey the emotions via touch. You may use any form of touch that you 
find appropriate. You should imagine that you have these emotions and that you want the 
robot to understand how you feel by touching it. 
 
Once you feel that you have conveyed the emotion, you may turn the top paper in the pile 
and read which emotion that is next. 
 
When all eight emotions are conveyed we would like you to answer some questions. 
 
Do you have any questions? 
 
Are you ready to begin? 
 
 Bilaga C - Slumpade ordningar av Emotion, Kön & Klädsel 
 
1 Disgust Anger Love Gratitude Sympathy Happiness Fear Sadness B1 Male A1 Waffi  
2 Sadness Fear Sympathy Disgust Gratitude Anger Love Happiness B2 Female  A2 Naked 
3 Happiness Love Gratitude Sadness Disgust Fear Sympathy Anger B2 Female  A1 Waffi 
4 Anger Sympathy Disgust Happiness Sadness Love Gratitude Fear B1 Male A2 Naked  
5 Fear Gratitude Sadness Anger Happiness Sympathy Disgust Love B2 Female  A2 Naked 
6 Love Disgust Happiness Fear Anger Gratitude Sadness Sympathy B1 Male A1 Waffi  
7 Sympathy Sadness Anger Love Fear Disgust Happiness Gratitude B2 Female  A1 Waffi 
8 Gratitude Happiness Fear Sympathy Love Sadness Anger Disgust B1 Male A2 Naked  
9 Disgust Anger Love Gratitude Sympathy Happiness Fear Sadness B2 Female  A2 Naked 
10 Sadness Fear Sympathy Disgust Gratitude Anger Love Happiness B1 Male A2 Naked  
11 Happiness Love Gratitude Sadness Disgust Fear Sympathy Anger B1 Male A1 Waffi  
12 Anger Sympathy Disgust Happiness Sadness Love Gratitude Fear B2 Female  A1 Waffi 
13 Fear Gratitude Sadness Anger Happiness Sympathy Disgust Love B2 Female  A1 Waffi 
14 Love Disgust Happiness Fear Anger Gratitude Sadness Sympathy B1 Male A2 Naked  
15 Sympathy Sadness Anger Love Fear Disgust Happiness Gratitude B1 Male A1 Waffi  
16 Gratitude Happiness Fear Sympathy Love Sadness Anger Disgust B2 Female  A2 Naked 
17 Disgust Anger Love Gratitude Sympathy Happiness Fear Sadness B2 Female  A1 Waffi 
18 Sadness Fear Sympathy Disgust Gratitude Anger Love Happiness B1 Male A1 Waffi  
19 Happiness Love Gratitude Sadness Disgust Fear Sympathy Anger B1 Male A2 Naked  
20 Anger Sympathy Disgust Happiness Sadness Love Gratitude Fear B2 Female  A2 Naked 
21 Fear Gratitude Sadness Anger Happiness Sympathy Disgust Love B2 Female  A2 Naked 
22 Love Disgust Happiness Fear Anger Gratitude Sadness Sympathy B1 Male A2 Naked  
23 Sympathy Sadness Anger Love Fear Disgust Happiness Gratitude B1 Male A1 Waffi  
24 Gratitude Happiness Fear Sympathy Love Sadness Anger Disgust B2 Female  A1 Waffi 
25 Disgust Anger Love Gratitude Sympathy Happiness Fear Sadness B1 Male A1 Waffi  
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26 Sadness Fear Sympathy Disgust Gratitude Anger Love Happiness B2 Female  A2 Naked 
27 Happiness Love Gratitude Sadness Disgust Fear Sympathy Anger B2 Female  A1 Waffi 
28 Anger Sympathy Disgust Happiness Sadness Love Gratitude Fear B1 Male A2 Naked  
29 Fear Gratitude Sadness Anger Happiness Sympathy Disgust Love B1 Male A1 Waffi  
30 Love Disgust Happiness Fear Anger Gratitude Sadness Sympathy B2 Female  A1 Waffi 
31 Sympathy Sadness Anger Love Fear Disgust Happiness Gratitude B2 Female  A2 Naked 
32 Gratitude Happiness Fear Sympathy Love Sadness Anger Disgust B1 Male A2 Naked  
33 Disgust Anger Love Gratitude Sympathy Happiness Fear Sadness B1 Male A2 Naked  
34 Sadness Fear Sympathy Disgust Gratitude Anger Love Happiness B2 Female  A2 Naked 
35 Happiness Love Gratitude Sadness Disgust Fear Sympathy Anger B1 Male A1 Waffi  
36 Anger Sympathy Disgust Happiness Sadness Love Gratitude Fear B2 Female  A1 Waffi 
37 Fear Gratitude Sadness Anger Happiness Sympathy Disgust Love B2 Female  A1 Waffi 
38 Love Disgust Happiness Fear Anger Gratitude Sadness Sympathy B1 Male A2 Naked  
39 Sympathy Sadness Anger Love Fear Disgust Happiness Gratitude B1 Male A1 Waffi  
40 Gratitude Happiness Fear Sympathy Love Sadness Anger Disgust B2 Female  A2 Naked 
41 Disgust Anger Love Gratitude Sympathy Happiness Fear Sadness B2 Female  A1 Waffi 
42 Sadness Fear Sympathy Disgust Gratitude Anger Love Happiness B1 Male A1 Waffi  
43 Happiness Love Gratitude Sadness Disgust Fear Sympathy Anger B1 Male A2 Naked  
44 Anger Sympathy Disgust Happiness Sadness Love Gratitude Fear B2 Female  A2 Naked 
45 Fear Gratitude Sadness Anger Happiness Sympathy Disgust Love B1 Male A1 Waffi  
46 Love Disgust Happiness Fear Anger Gratitude Sadness Sympathy B2 Female  A1 Waffi 
47 Sympathy Sadness Anger Love Fear Disgust Happiness Gratitude B1 Male A2 Naked  
48 Gratitude Happiness Fear Sympathy Love Sadness Anger Disgust B2 Female  A2 Naked 
49 Disgust Anger Love Gratitude Sympathy Happiness Fear Sadness B2 Female  A2 Naked 
50 Sadness Fear Sympathy Disgust Gratitude Anger Love Happiness B1 Male A1 Waffi  
51 Happiness Love Gratitude Sadness Disgust Fear Sympathy Anger B2 Female  A1 Waffi 
52 Anger Sympathy Disgust Happiness Sadness Love Gratitude Fear B1 Male A2 Naked  
 Bilaga D - Kodningsmall 
 
● Numbering of tiers (e.g., squ1 and squ2)  is done as a serial number, not in relation 
to the emotion number. 
● Always include serial number for tiers. 
● Always write annotations (labels) and the annotation should be exactly the same as 
its tier, i.e. la1 for Left Arm etc.  
● No composites when it comes to type of touch and touch locations  
● Duration = emotion episode from first touch to last touch 
Location 
● Left Arm (la) ​(Example: Linguistic type: Left Arm and Tier: la1, la2 etc) 
● Right Arm (ra) 
● Left Shoulder (ls) 
● Right Shoulder (rs) 
● Left Hand (lh) 
● Right Hand (rh) 
● Chest (ch) 
● Back (ba) 
● Right Waist (rw) 
● Left Waist (lw) 
● Face (fa) 
● Scalp (sc) 
● Left Ear (le) 
● Right Ear (re) 
● Occiput (bakhuvud) (oc) 
● Below Waist (bw) 
● Stomach (st) 
 












- Tier file: pt1, pt2 etc 
- Linguistic type file: pl1, pl2 etc 
 
 Bilaga E - Output SPSS 
Data, innan transformation 
Jämförelse av medelevärden för mellangruppsvariabeln Gender (kön) 
 
















Mauchly’s Test of Sphericity 
 
Bilaga E 
Durationsdata efter transformation enligt log10 





















Mauchly’s Test of Sphericity 
 




Test of Normality Clothing 
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Tests of Within-Subjects Effects 
 











































































Mauchly’s Test of Sphericity 
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Tests of Normality Clothing 
 




Test of Between-Subjects Effects 



















Test av enkla huvudeffekter Gender och Emotion 
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Test av enkla huvudeffekter Clothing och Emotion 
 
 Bilaga F - Insamlad data 
Datavärden (sekunder), före transformation 
 
Fear Anger Disgust Happiness Sadness Gratitude Sympathy Love Gender 
WAffi 
(Clothing) 
10.06 8.71 0 6.14 5.7 3.136 16.987 15.382 F Off 
4.67 3.39 3.46 4.01 5.42 7.25 4.22 6.64 M On 
6.572 3.791 0.787 11.27 16.147 9.939 9.34 4.82 F On 
0.843 1.384 1.335 1.076 2.233 1.95 1.913 1.581 M Off 
0 0 1.175 2.038 3.2 6.287 1.485 4.048 M On 
0 2.244 0.447 3.544 3.074 2.514 2.363 2.594 M Off 
7.922 5.443 6.33 5.389 10.128 4.125 8.444 6.047 M On 
11.211 2.393 0 16.188 8.22 12.422 6.772 9.617 M On 
7.34 9.33 9.46 4.99 4.86 5.32 7.95 8.49 M Off 
2.438 4.251 6.25 4.195 9.57 3.871 9.777 8.191 M Off 
4.997 2.024 0.733 1.977 5.166 2.108 2.472 4.3 F Off 
15.556 8.328 9.297 12.664 8.419 5.99 10.62 12.33 M On 
19.3 4.411 6.349 9 10.1 10 10.098 15.404 M On 
4.629 4.651 4.468 2.964 4.232 3.779 4.511 3.804 F On 
3.31 2.36 3.29 3.7 4.79 4.69 2.92 3.78 F Off 
5.831 2.33 2.457 3.487 6.527 4.541 8.08 10.362 M Off 
3.755 5.057 4.97 6.682 5.317 5.374 6.958 8.309 M On 
3.06 2.99 2.68 1.64 2.1 2.16 2.89 2.7 M Off 
23.32 12.2 5.76 18.509 15.758 19.7 16.866 20.9 M Off 
5.79 2.44 0 3.4 7.95 2.9 4.6 13.62 F On 
10.967 7.177 3.879 6.392 8.939 4.148 9.106 4.498 M On 
3.591 2.61 3.836 4.219 4.281 2.545 3.933 5.912 M Off 
2.64 0.52 0.49 3.81 3.37 3.2 4.7 3.25 M On 
4.783 0 0.76 6.2 4.39 7.948 5.773 3.299 F On 
2.75 0.61 3.08 1.92 3.85 3.03 5 3.2 M On 
2.21 1.31 0.544 0.669 1.746 2.539 2.246 0.918 F Off 
4.66 0.11 1.81 2.5 2.882 2.12 2.44 2.3 F On 
10.267 15.909 8.121 13.922 14.691 9.205 9.343 14.667 M Off 
4.53 3.57 0 3.17 6.34 6.38 5.38 4.04 F Off 
1.48 0.75 1.39 2.25 2.72 2.04 2.74 2.25 F Off 
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0.423 0.192 0.193 2.226 0.822 1.803 0.736 1.831 F On 
18.683 10.864 15.528 19.056 31.225 22.292 14.244 47.099 F Off 
22.364 18.189 19.038 34.681 55.669 18.508 36.402 53.782 F On 
2.68 1.53 0.2 1.36 2.71 2.5 2.67 4.66 F On 
5.12 0 0 3.57 4.48 5.47 8.02 5.05 M Off 
15.27 7.734 3.583 5.193 15.59 10.458 6.217 10.202 F Off 
12.395 12.145 9.244 7.269 9.165 7.279 11.48 7.78 F Off 
9.82 0 0.92 8.69 11.83 10.4 10.54 11.44 F On 
2.885 0.38 1.067 2.086 2.952 2.015 1.961 1.86 F On 
16.692 11.159 18.73 19.765 19.933 12.319 18.401 21.534 F Off 
 
 
Datavärden (duration i sekunder) - efter transformation enligt log 10 
 
Fear Anger Disgust Happiness Sadness Gratitude Sympathy Love Gender WAffi (Clothing) 
1,00 ,94 ,00 ,79 ,76 ,50 1,23 1,19 F Off 
,67 ,53 ,54 ,60 ,73 ,86 ,63 ,82 M On 
,82 ,58 -,10 1,05 1,21 1,00 ,97 ,68 F On 
-,07 ,14 ,13 ,03 ,35 ,29 ,28 ,20 M Off 
,00 ,00 ,07 ,31 ,51 ,80 ,17 ,61 M On 
,00 ,35 -,35 ,55 ,49 ,40 ,37 ,41 M Off 
,90 ,74 ,80 ,73 1,01 ,62 ,93 ,78 M On 
1,05 ,38 ,00 1,21 ,91 1,09 ,83 ,98 M On 
,87 ,97 ,98 ,70 ,69 ,73 ,90 ,93 M Off 
,39 ,63 ,80 ,62 ,98 ,59 ,99 ,91 M Off 
,70 ,31 -,13 ,30 ,71 ,32 ,39 ,63 F Off 
1,19 ,92 ,97 1,10 ,93 ,78 1,03 1,09 M On 
1,29 ,64 ,80 ,95 1,00 1,00 1,00 1,19 M On 
,67 ,67 ,65 ,47 ,63 ,58 ,65 ,58 F On 
,52 ,37 ,52 ,57 ,68 ,67 ,47 ,58 F Off 
,77 ,37 ,39 ,54 ,81 ,66 ,91 1,02 M Off 
,57 ,70 ,70 ,82 ,73 ,73 ,84 ,92 M On 
,49 ,48 ,43 ,21 ,32 ,33 ,46 ,43 M Off 
1,37 1,09 ,76 1,27 1,20 1,29 1,23 1,32 M Off 
,76 ,39 ,00 ,53 ,90 ,46 ,66 1,13 F On 
1,04 ,86 ,59 ,81 ,95 ,62 ,96 ,65 M On 
Bilaga F 
,56 ,42 ,58 ,63 ,63 ,41 ,59 ,77 M Off 
,42 -,28 -,31 ,58 ,53 ,51 ,67 ,51 M On 
,68 ,00 -,12 ,79 ,64 ,90 ,76 ,52 F On 
,44 -,21 ,49 ,28 ,59 ,48 ,70 ,51 M On 
,34 ,12 -,26 -,17 ,24 ,40 ,35 -,04 F Off 
,67 -,96 ,26 ,40 ,46 ,33 ,39 ,36 F On 
1,01 1,20 ,91 1,14 1,17 ,96 ,97 1,17 M Off 
,66 ,55 ,00 ,50 ,80 ,80 ,73 ,61 F Off 
,17 -,12 ,14 ,35 ,43 ,31 ,44 ,35 F Off 
-,37 -,72 -,71 ,35 -,09 ,26 -,13 ,26 F On 
1,27 1,04 1,19 1,28 1,49 1,35 1,15 1,67 F Off 
1,35 1,26 1,28 1,54 1,75 1,27 1,56 1,73 F On 
,43 ,18 -,70 ,13 ,43 ,40 ,43 ,67 F On 
,71 ,00 ,00 ,55 ,65 ,74 ,90 ,70 M Off 
1,18 ,89 ,55 ,72 1,19 1,02 ,79 1,01 F Off 
1,09 1,08 ,97 ,86 ,96 ,86 1,06 ,89 F Off 
,99 ,00 -,04 ,94 1,07 1,02 1,02 1,06 F On 
,46 -,42 ,03 ,32 ,47 ,30 ,29 ,27 F On 


















Rädsla Ilska Avsky Glädje Sorgsenhe
t 
Tacksamhet Sympati Kärlek Clothing 
WAffIi (1)  




3 1 2 0 6 3 2 3 7 2 2 
4 2 2 1 2 1 2 3 4 1 1 
5 2 2 2 6 3 2 3 5 1 2 
6 2 2 1 2 1 1 1 2 2 1 
8 0 0 2 1 4 1 2 4 1 1 
9 0 2 1 1 4 1 1 3 2 1 
10 2 1 1 2 1 2 1 2 1 1 
11 9 2 0 2 5 3 1 4 1 1 
12 1 1 1 2 1 1 2 2 2 1 
13 1 2 3 2 1 2 3 4 2 1 
14 1 1 1 6 1 2 2 6 2 2 
15 1 2 3 5 3 1 2 3 1 1 
16 3 3 1 2 4 1 2 2 1 1 
17 1 2 3 2 4 2 1 2 1 2 
18 1 2 1 4 3 3 2 1 2 2 
19 2 1 2 2 4 1 3 5 2 1 
20 1 2 2 2 1 2 1 5 1 1 
21 1 1 1 1 1 1 1 1 2 1 
22 4 2 3 7 6 4 5 3 2 1 
23 2 3 0 7 3 1 1 10 1 2 
24 3 5 2 8 8 2 5 3 1 1 
25 2 4 1 2 3 1 2 2 2 1 
26 1 1 2 1 1 1 2 2 1 1 
27 1 0 1 5 5 2 2 4 1 2 
28 2 2 1 4 1 1 1 2 1 1 
29 1 2 1 4 2 1 3 2 2 2 
30 1 1 1 2 1 1 2 1 1 2 
31 3 3 2 5 6 3 3 9 2 1 
33 2 1 0 5 4 1 2 1 2 2 
34 2 1 1 2 2 2 1 1 2 2 
35 1 1 2 5 1 1 1 1 1 2 
Bilaga F 
36 4 3 1 5 2 2 2 9 2 2 
37 7 3 2 3 2 2 5 6 1 2 
38 1 2 3 1 2 2 3 5 1 2 
39 1 0 0 6 1 2 1 3 2 1 
40 2 2 2 4 3 1 2 7 2 2 
43 2 3 2 5 2 1 3 2 2 2 
46 4 0 1 5 2 4 2 5 1 2 
47 1 1 1 2 1 2 1 6 1 2 
51 9 7 6 14 7 7 6 14 2 2 
 
Totalt antal beröringar per emotion, per kroppsregion 
 
  Rädsla  Ilska  Avsky  Glädje  Sorgsenhet  Tacksamhet  Sympati  Kärlek  Summa 
Vänster Arm  13  5  7  12  7  8  11  7  70 
Höger Arm  12  2  5  17  5  11  11  3  66 
Vänster Axel  21  10  14  15  10  14  17  15  116 
Höger Axel  10  6  12  21  9  18  15  8  99 
Vänster Hand  5  5  5  5  5  8  3  3  39 
Höger Hand  7  3  8  8  10  7  15  4  62 
Bröstkorg  6  3  2  4  2  9  3  2  31 
Rygg  6  4  4  12  1  5  4  7  43 
Höger Midja  0  0  1  0  0  3  0  1  5 
Vänster Midja  0  0  0  0  0  4  0  0  4 
Ansikte  4  2  12  4  5  11  3  2  43 
Skalp  2  0  2  3  1  4  0  0  12 
Vänster Öra  1  1  3  1  4  2  1  1  14 
Höger Öra  0  0  3  2  1  4  0  0  10 
Bakhuvud  1  0  0  1  0  2  0  0  4 
Under Midja  1  2  1  1  0  6  0  0  11 
Mage  2  1  2  2  0  0  0  0  7 
Summa 





 Bilaga G - Fördelning av beröringregioner per emotion 
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